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Priifungsarttrag gem. S 44 PatG ist gesteilt 
<g) Adaptiv abspialar^de SchwungrPhasw^-gest^uerte Ober-KniafrProthese 
(§) Die. v'orliegende Erfindung beabslchtigt, eine :adaptiv ab- • 
spielende Schwong-Phasen-gesteuarte Ober-Kriie-Prothese - 
zu schaffen, die einer oxtem en Oaten stolleiniichtufig (2) 
eriaubt, dsn MechanismQs der ada0tlv ' abspielehcfsn 
Schwung-Phasen-gesteueften Ober^Knte-Prothese fOr Be- 
dingungon einitistaUen, die tss detiri Mochanismus eriatiberi 
nach Bawsflungen gemaft ainef Gahgeschwindlg'keit lu 
arbaltei^. Die adaptiv abspielende S^v^no-Phasen-gestey- 
ertB Ober-Kr>ie-Prothese umfaftt einsn Strukturtcorper (1 j mit 
etnern Oberschonkelrahmen (12) und einem achwenkbar.mit 
dem Obersc/ienkelratimen (12) verbundenen Beinrabmen 
(13) fur sine Schwungbewegung relatrv zum Oberechenke!- 
rahmen (12), einen Luftzylinder (3) mit einem Zy!ir»dert<pfper, 
eincm axial gloitend in don Zylinderkorper etngepaBten rtiit 
^ einem Ventit versehenen Kolben gnd einer Kolbenstange (Sa) 

■ ' mit einem am Kolben befestigten Ende und dem schwenkbar 
^ mit dem ObSrschenkelrahmen (12) verbundenen ander^n 

Ende, und olnem Schrittmotor (16) turn Einstellen des 
" Offnens des Ventils des Zylind.ers. Das 6ffnen des Ventils 
3 des Luftzylinders (3) wird durch den Sciirittmotor (15) 
f> eingestellt, urn eine Gleitgeschwindigkeit des Kolbens zu 
0 ragulieren, indem der Widarstand gegen den LuftfluB durch 

■ das Ventil eingestellt wird, so daS der Beinrahmen (13) in der 

?Uge ist, richtig relativ zum Oberschenkelrahmen (12) gemaS 
einer festgolegton Gehgeschwindigkeit zu schwingen. Das 
Ofinan des Ventils bstreffende Daten warden der adaptiv 
J abspielsnden Schwung-Phasen-gesteuerten ... 
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i, Beschreibung AhnJiche Daten-Einstell-Prozeduren werden fiir eine 
Mittel-Geschwindigkeits-Gehbetriebsart und eine 

Die vorliegende Erfindung bezieht sich auf eine Ober- Hoch-Geschwindigkeits-Gehbetriebsart durchgefuhrt 

Knie-Prothese und. insbesondere, auf eine adaptiv ab- Nachdem die durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer 

spielende Schwung-Phasen-gesteuerte Ober- Knie- Pro- 5 und das Offnen des Ventils fOr jede Gehbetriebsart ge- 

these, die in der Lage ist, Muster von Gehgeschwindig- speichert wurden, beginnt der Tragej' mit einer optima- 

keiten zu speichem und die Muster von Gehgeschwin- len Gehgeschwindigkeit zu gehen. Wahrend der TrSger 

digkeiten abzuspielen. geht, wird die Stand-Phasen-Dauer auf der Grundlage 

Es wurden verschiedene Ober-Knie-Prothesen vor- der Zeit ermittelt, in der die Gewichtfahleinrichtung in 

geschlagen, die derart entworfen waren, da8 die TrSger 10 Betrieb ist Die Stand-Phasen-Dauer und die zuvor ge-^ 

der. Ober-Khie-Prothesen nicht leicht mittels der Ober- . speicherte durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer wer- 

knie-Prothesen identifiziert werden kOnnen und die den unter Verwendung eines vorherbestimmten Aus- 

Trager der Ober-Knie-Prothesen keinerphysischen und drucks verglichen. Dann wird ein Offnen des Ventils 

psychischen Belastung ausgesetzt werdea unter dem zuvor gespeicherten Offnen des Ventils auf 

Eine Ober-Knie-Prothese.' offenbart in der japani- 15 der Grundlage des Vergieichsergebnisses ausgewShlt. 

schen Patentschrift (Kokoku) Nr. 52-47 638, unifaBt ei- urn dem TrSger zu ermSgiichen. mit einer Gehge- 

nen Oberschenkelrahmen, einen schwenkbar mit dem schwindigkeit entsprechend dem ausgewahlten Offnen ■ 

bberschenketrahmen verbundenen Beinrahmen zum des Ventils zu gehen. 

Drehen relitiv zum Oberschenkelrahmen, einen Lu'ftzy- - Obrigens besitzt eine praktische Ober-Knie-Prothese 

Under mit einem die Luft dar'in abdichtenden Zylinder, 20 im allgemeinen eine weiche Bedeckung, die das Bein 

einem in den Zylinder eingepaflten Kolben und einem imitiert. 

Ventil, der den Oiperschenkelrahmen und den Beinrah- Da die Einstellschraube und der Geschwindigkeits- 

men verbindet Das Offnen des VentiU<ies Zyiinders ist Einstell-Schaiter der vorstehenden bekanhten Ober- 

richtig eingesteilt, um die Gieitgeschwindigkeit des Kol- Knic-Prothese auf dem StrukturkSrper mohtiert siii4 " 

bens mittels Wechsetn des Widerstands gegen denXuft- 25 kSnnen die Einstellschraube und der Gesehwindigkeits- 

flufi durch das Ventii zu steuern, so da3 der Beinrahtnen EinstelJ-Schalter nicht zur Einstellung und Daterieinstet- 

in der La'ge ist relativ zum Oberschenkelrahmen gemafi ■ lung bediem werden, wenn der StrukturkSrper- mit der- - 

einer vorbestimmten Gehgeschwindigkeit zu schwin- weichen Bedeckung bedeckt ist Da die Schwung-Bewe- 

gen. gung des Beinrahmens dem Widerstand der weichen 

Mit dieser zuvor vorgeschlageneji Ober-Knie-Pro- 30 Bedeckung unterworfen ist, sind die beim Probegehen 

these muS jedoch der Widerstand gegen den LufifluB . mit der weichen Bedeckung auf dem StrukturkSrper 

durch das Ventil auf einen bestimmten Wert eingestptlt erhaltenen Daten und die beim Probegehen unter Eht- 

werden und der Trager, ist nur in der Lage, mit einer femung der weichen Bedeckung erhaltenen Daten not- 

Gehgeschwindigkejt entsprechend dem bestimmten wendigerweise verschieden voneinander, 

Wert zu gehen, was' far den Trager recht unbequem ist 35 Denazufolge ist es eine Auf gabe der vorliegenden Er- 

Kurzlich wurde eine Schwung-Phasen-gesteuerte fmdung eine adaptiv abspielende Schwung-Phaseri-ge- 

dber-Knie-Prothese vorgeschlagen. beisijieisweise in , steuerte Ober-Knie-Prothese zu schaffen, bei der Geh- 

deh Japanischen Offenlegurigsschriften (Kokai) Nr. bewegungen reprSsentierend^ Daten von aiifleii einge- 

i.244746, 1-244747 und 1-244748. die den U.S. Patenlen steilt werden konnen, ohne einie weiche Bedeckung yom 

Nr. 5 062 855, 5 133 7^3 und 5 133 774, den Britischen 40 Strukturkdrper der Prothese zu entfernen. 

PatentenNr.2 216 426und2 252503'undderDeutschen. GemaS einem Aspekt der vorliegenden E;rfindung 

Patentanmeldung .P 3909672 entsprechen. Diese friJher umfaBt eine adaptiv abspielende Schwung-Phaserv-ge- 

vorgeschlagenen Schwung-Phasehgesteuerten .Ober- steuerte Ober-Knie-Prothese: einen Struktu'rkSrper mit 
Knie-Prothesen konnen automatisch eine Gehge- . eineni Oberschenkelr^riien und einem schwenkijar mit 

schwindigkeit unter einer Viclitahl von fiir den Trager 45 dem Oberschenkelrahmen verbundenen Beinrahmen; 

festgeiegten Gehgeschwindigkeiten auswahlen, gemaO einen Zylinder ztu- Verbindung des Oberschenkelrah- 

der Absicht des TrSgers. ; mens iiiid des Beinrahmens i ein Beti.tiguhgselemeht " 

Daten werden wihrend des Gehtrainings desTrHgers, zum Einstellen des Offnens eines Ventils des Zylinders; 

der die fruher vorgeschlagene SchWung-Phasen-gesteu- eine Fernsteuervorrichtung mit zurnindest einer Daten- 

erte Ober-Knie-Prothese tragt eingesteilt 50 eingabevorrichtung zum Eingebe.n von, Datenvietref- 

Ein Geschwindigkeits- Einstell-Schaiter wii-d auf eine fend das Offnen des Ventils und einer SigrialQbertra- 

Niedrig-Geschwindigkeits-Position gesetzt und das Off- . gungsvorrichtung 2um Obertragen von die Daten re- 

nen des Ventils des Zylinders wird rait einer Einstell- prSsentierehden Signalen; eine innerh^b des Struktur- 

schraube, die von einem Schrittmotor betrieben wird, kSrpers angeordnete Signalempfangsvorrichtung zum 

eingesteilt, um das Offnen des Ventils fflr iangsame 55 Empfangen von den durch die Signalilbertragungsvor- 

Gehgeschwindigkeit einzustellen. Wahrend der Trager richtung der Fernsteuervorrichtung ubertragenen Da- 

mit der eingestellten Gehgeschwindigkeit geht, werden ten; und eine inherhalfa des Strukturkdrpers angeordne- 

die Schwung-Phasen und.Stand-Phasen mittels einer te Beinsteuereinheit zum Steuern der Geschwindigkeit 

Gewichtfahleinrichtung erfaBt Wenn die Ober-Knie- des Betatigungselements, so daS der Beinrahmen relativ 

Prothese auf dem Boden steht, d. h, wMhirend die Ober- so zum Oberschenkelrahmen gemafi einer festgeiegten 

Knie-Prothese in der Stand- Phase ist, miBt <«e Gewicht- Geschwindigkeit schwingt 

f iihieinrichtung das Gewicht des TrSgers. Die Dauer des Die erfmdungsgem^e adaptiv abspielende Schwung- 

Betriebs der Gewichtfahleinrichtung in der Stand-Phase Phasengesteuerte Ober-Knie-Prothese ist leicht dazu in 
wird durch die Anzahl der Schritte geteilt. um eine der Lage, die Daten einzustellen, indem zumindest die 
durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer zu erhalten. Die 65 Daten betreffend das Offnen des Ventils durch die ex- 
durchschnittliche Stand-Phasen-Dauer und das dazuge- terne Fernsteuervorrichtung gesendet werden, auch 
■ hSrige Offnen des Ventils werden als Daten fiir eine wenn der StrukturkSrper mit einer weichen Bedeckung 

Niedrig-Geschwindigkeits-Gehbetriebsartgespeichert bedeckt ist DemgemaB kann die adaptiv abspielende 
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Schwung-Phasen-gesteuerte Ober-Knie-Prothese fUr empf angers 11 vorzubereiten. Nachdemalle bendtigten 

den prakiischen Betrieb gesteuert werden, wahrend ihr Daten eingestellt warden, sfindet der InfrarotQbertrager 

Sttukturkcirper mtt der weichen Bedeckung bedeckt isi tia Einstell-Beendungssignal an den Infrarotempfanger 

Die Erfindung wird nachstehend anhand eines Aus- 10. Dann schaltet die Beinsteuereinheit 6 die Funkschal- 

fQhrungsbeispiels unter Bezugnahme auf.die Zeichnung 5 tungen aus. Eine Funk-Date n-Einstell-Beendungssigiial 

naher erlautert. kann anstelle des Infrarot-Daten-Einstell-Beendungssi- 

Eszetgen: gnals verwendet werden. 

Fig. 1 ein unterstutzendes Bldckdiagramm zur Erkia- Der StrukturkOrper 1 der Ober-tCnie-Proihese be- 

rung des Aufbaus einer erfindungsgemafien adaptiv ab- sitzt einen mittels eines Kniegelenks 14 mit dem Bein- 
spielenden Schwung-Phasen-gesteuerten Oberknie- 10 rahmen 13 schwenkbar verbundenen Oberschenkelrah- 

Prothese. _ . , „ . .. . men 12 Der Luftzylinder 3 besitzt einen Zylinderkdrper 

Fig.2 erne schematische Seitenansicht der erfin- zum Luft darin abdichten^ ist innerhalb'des Beinrahmens 

dungsgemaBen adaptiv abspielenden Schwung-Phasen- 13 angeordnet ist und besitzt eih schwenkbar mit deni 

gesteuerten Uber-Knie-Prothese gemSB einem bevor- Beinrahmen 13 verbundenes unteres Ende, etnen glei- 
2ugten AusfQhrungsbeispiel,und ,5 tend in den Zyiinderkdrper eingcpaBten mit einem Ven- 

Fig. 3 ein Blockdiagramm eines wesentUchen Teils , til versehenen Kolben und eine Kolbenstange 3a. deren 

• der erfrndungsgemflBen adaptiv abspielenden Schwung- eines Ende am Kolben befestigt und deren anderes En- 

Phasengesteuerten qber,Knie.Prpth,eseaus Fig. Z de schwenkbar mit dem Oberschehkelrahmen 12 ver- 

Eine adapuv abspielende Schs^-Phasen-^^ buhden ist Ein Schrittmotor 15, der am oberen Ende der 
' inHolgehaeinjmfacltf^rs 20 Kolbenstange 3a vorgesehen ist, stellt das Offnen des 
- OBer-Knie-Prothese bezeichnet wird. die die vorlie- Ventils gemSfl eines durch die Beinsteuereinheit 6 er- 
gende m den Fig. 1 bis 3 gezeigte Erfindung verkorpert, zeugten VentiJeinstellsignals ein. 
besrtzi einen Strukturk6rper 1, der im mechanischen Der Widerstand gegen den LuftfluS durch das Ventil 
Aufbau im wesenUichen gleich dem der herkdmmiichen ist richtig eingestcUt (iber eine richtige Einsteliung des 
Uber-Knie-Prothese ist, auBer daB die Uber-Knie-Pro- 25 Offnens des Ventils Qber den Schrittmotor 15 urn die 
these mit emer externen Datenstelleinriclitung 2 mit Gleitgeschwindigkeit des Kolbens derart zu 'steuem 
. ejner |?aten?mgabe:Seh^ltemheit 7 zum Eingeben yon daB der Beinrahmen 13 richtig relativ-zum Oberscheh- - 
das Offnen ernes Ventils ernes Luftzylinders 3 und einer kelrahmen 12 gemSfl einer festgelegten Gehgeschwin- 
Gehgeschwindjgkeit bestimraenden Daten, und einem digkeit schwirigt Zuvor werden Daten betreffend des 
Ubertrager 4 zum Obertragen von die mittels der Da- 30 Offnens des Ventils in einem Speicher Ifrgespeichert 
tenemgabe-Schalteinheit 7 emgegebenen Daten repra- Der Strukturkdrper 1 der Ober^Knie-Prothese ist mit 
senuerenden Signalen. emem innerhalb eines Beinrah- ' einer weichen Bedeckung 17 bedeckt Die Dicke des 
mens 13 angeordneten Empfanger 5 zum Empfangen Kjiieteils der dem Kniegelenk 14 entsprechenden wel- 
der die Daten reprasentierenden mntels des Obertra- chen Bedeckung 17 ist relativ zu den^anderen Teilen 
gers 4 Qbertragenen Signale. und emer mnerhalb des .35 verringert, um die ruhige Schwingbewegung des Bein- 
unteren Bemrahmens 13 angeordneten Beinsteuerein- rahmens 13 relativ zum Oberschenkelrahmeh 12 sicher- 
heit 6 zum Steuern des Luftzyhnders 3 gemSS der vom zusteilen. Der Infrarotempfanger 10 ist an einer dem 
EmpfingerSempfangenenDate^^^^^ Knieteil der weichen Bedeckung 17 entsprechenden fo- 

Die Datensteilemnchtung 2 besitzt erne Datensteue- . sition angeordnet, um dem InfrarotempfSnger 10 zu er- • 

remheit 8 mit einer mit der Datenemgabe-Schalteinheit « moglichen, schwache InfrarotsignaJe zu empfangen. was 

7 verbundenen ^Emgangsseite zum Einstelien einer den Leistungsverbrauch verringert Funksignale von ei- 

Orenzgeschwmdigkeit und Daten festlegenden Bedin- ne vergleichsweise hohen Starke werden verwendet um 

gungen zum Einsteilen des Luftzylinders 3 fiir unter- einen zuverlassigen Daten-Einstell-Vorgang zu ermflE- 

schiedliche Geschwmdigkeiisniveaus und einer Uber ei- lichen, auch wenn der Funkubertrager fern vom Funk- 

nen Ubertragungsverstarker 9 mit dem Obertrager 4 45 empfangerlOist 

verbundenenAusgangsseite. . Da die Funkschaltungen. die die Funksignale empfan- 

Der Ubertrager 4 umfafit emen Infrarotiibertrager gen, nur wShrend des Diten-Einstell-Vorganks eihee- 

und emen Funkubertrager (nicht gezeigt). Der Empfan- schaltet werden. wird, wahrend die Ober-Knie-Prpthese 

ger 5 unifaOt einen Infrarotempfanger 10 und einen fQrs Gehen verwendet wird, keine Leistung verschwen- 

Funkempfanger 11. Die mittels der Infrarotabertragers 50 derischverbraucht 

.und des Funkubertragers Qbertragenen Signale werden Da die Beinsteuereinheit 6. der Infrarotempfanger 10 

mittels des Infrarotempf angers 10 bzw. des Funkemp- und der Funkempffinger 11 innerhalb des Beinrahmens 

fangp 11 empfangen. ^ _ - 13 angeordnet sind und die Verdrahtung zur Verbin- 

Infrarotschaltungen, die Infrarotsignale verarbeiten, dung dieser Komponenten innerhalb des Beinrahmens 

sind immer im EIN-Zustand, Funkschaltungen. die ss 13 angeordnet ist, wird die Verdrahtung nieriials durch 

Funksignale verarbeiten, werden Qber durch die Bein- die normalen Gehbewegungen des Strukturkdrpers 1 - 

steueremheit 6 erzeugte Steuersignale ein- und ausge- der Ober-Knie-Prothese getrerint 

schaltet Erne Spannungsversorgurig fur die Funkschal- Die Oaten betreffenden Gehbewegungen konnen 

tungen wird uber Steuersignale von der Beinsteuerein- ieicht durch einen externen Daten-Einsteli-Vorgarig oh- ' 

heit 6 em- und ausgeschaltet. Wenn ein Infrarot-Daten- 50 ne Entfemen der weichen Bedeckung eingestellt wer- 

Einstellvorgangs-Startsignal, das den Start eines Vor- den. DemgemaB konnen zur Steuening der aktuellen 

gangs zum Emstellen von die Gehbewegungen betref- Gehbewegungen des Stnikturkdrpers 1 der mit der wei- 

fenden Daten anzeigt, mittels des Infrarotabertragers chen Bedeckung 17 bedeckten Ober-Knie-Prothese ge- 

der D^ten-Einstelleinrichtung 2 an den Infrarotempfan- eigndte Daten eingestellt werden 

ger 10 Obertragen wird, dann schaltet die Beinsteuerein- 65 Wenn die Daten far die Steaerung der Gehbewegun- 

heit 6 die Funkschaltungen inklusive des Funkempfan- gen des StrukturkSrpers 1 der Ober-Knie-Prothese eiri- 

gers 1 1 ein, um einen Empfang von durch den FunkOber- gesteitt werden, kfinneii festgelegte Werte der Daten 

trager afaertragenen Funksignalen mittels des Funk- einer zu einer Zeit Qbertragen und empfangen werden. 



DE 43. 18 

5 



Jedoch, wenn die alle festgelegten Werte der Daten re- 
prSsentierenden Signale in einer.Stapelverarbeitungs- 
Betriebsart Qbertragen werden, milssen nur einen Da- 
tenstart-Code und einen Datenend-Code reprSsentie^ 
. -rende Signale iibertragen werden, wodurch der benotig- s 
te Leistungsverbrauch fQr den. Daten-Einstell-Vorgang 
verringert wird Wenn der Daten-Einstell-Vorgang in 
der ietztgenannten DatenQbertragungs-Betriebsart 
durchgefuhrt wird, ist die Datenstelleinrichtung 2 mit 
einem Datenubertragungs-Startschaiter versehen und lo 
der Dateniibertragungs-Startschalter wird geschiossen, 
um den Daten-Einstell-Vorgang der Datenstelleinrich- 
tung 2 2U .ermSglichea Diese Datenilbertragungs-Be- 
triebsan ermdglicht die Obertragung der Daten nach 
derBestatigungallerfestgeiegten Werte lind verringert 15 
die Frequenz der Datenilbertragung, was den Lei- 
stungsverbrauch weiter vermindert Der Funktlbertra- 
ger und der Funkempf anger 1 1 der Ober-Knie-Prothese 
konnen weggelassen werden und alte Daten konnen 
fiber den Infrarotubertrager Obertragen und mittels des 20 
infrarotempfangers 10 fur den Daten-Einstellvorgang 
empfangen werden, oder der Infrarotubertrager und 
der Infrarotempfanger 10 konnen weggeiassen werden 
. und alle Steufcrsignale, zus3tzlich zu den Daten kdnnen 
uber den Fiinkdbertrager flbertragen und mittels des 25 
Funkempfangers U fur den Steuervorgang empfangen 
• werden. ' ' ^ ■ 

Weiterhin kann jeder, der Strukturkorper 1 und die 
Datenstelleinrichtung 2 der Ober-Kiiie-Prothese geniaS 
der vortiegenden Erfindung, einen Obertrager und ei- 30 
nen EmpfSnger enthalteh, utn den Gehzustand des TrS- 
gers der Ober-Knie-Prothese mittels Aussenden von Si- 
gnalen, die die Bewegungen des Strukturkdrpers 1 re- 
prSsentieren, Qber den Obertrager des StrukturkSrpers 
1 und Empfangen der Signale mittels des EmpfSngers 35 
der Datenstelleinrichtung 2 wlhrend des aktuellen Ge- 
hens, was die optimale Einstellung der Bewegungen der 
Ober-Knie-Prothese fiir den Trager mittels der objekti- 
ven Beobachtung der Bewegungen des Slrukturkfirpers 
1 ermoglicht 40 

Die vorliegende Erfindung beabstchtigt, eine adaptiv 
abspielende Schwung-Phasen-gesteuerte pber-Khie- 
Prothese zu schaffenrdie eLn« ejtternen Datensteli^ 
richtung (2) erlaubt, den Mechanismus der adaptiv ab- 
spielenden Schwung-Phasen-gesteUerten Ober-Knie- 4s 
? Prothese fur Bedingungen einzustellen, die es dem Me- 
|chanismus erlauben nach Bewegungen gemaO einer 
I Gehgeschwindigkeit zu arbeiten. Die adaptiv abspielen- 
f de Schwung-Phasen-gesteuerte Ober-Knie-Prothese 
umfaBt einen Strukturkorper (1) mit einem Oberschen- 50 
kelrahmen (12) und einem schwenkbar mit dem Ober- 
schcnkclrahm'en (12) Verbundenen Beinrahmen (13) fQr 
eine Schwungbewegung relativ-zum Oberschenkelrah- 
men (12), einen Luftzylinder (3) mit einem Zylinderkbr- 
per, einem axial gleitend in den Zylinderkorper einge- 55 
paflten mit einem Ventii versehenen Kolben und einer 
Kolbenstange (3a) mit einem am Kolben befestigten 
Ende und dem schwenkbar mit dem Oberschenkelrah- 
. men ( 12) verbundenen anderen Ende, und einem Schritt- 
motor (15) zum Einstellen des Offnens des Vejitils des eo 
Zylinders. Das Offnen des Ventiis des Luftzyliiiders (3) 
wird durch den Schrittmotor (15) eingestellt, um eine 
Gleitgeschwindigkeit des Kolbens zu regulieren, indem 
der Widerstand gegen den LuftfluB durch das Ventii 
eingestellt wird, so da6 der Beinrahmen (13) in der Lage 55 
ist, richtig relativ zum Oberschenkelrahmen (12) gemaB 
einer festgelegten Gehgeschwindigkeit zu schwingen. 
Das Offnen des Ventiis betreffende Daten werden der 
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adaptiv abspielenden Schwung-Phasen-gesteuerten 
Ober-Knie-Prothese durch aber eirte externe Daten- 
stelleinrichtung (2) ausgesendete Signale beigebracht 

Patentanspruche 

1. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese mit; 

einem Strukturkorper (1) mit einem Oberschenkel- 
rahmen (12) und einem schwenkbar mit dem Ober- 
schenkelrahmen (12) verbundenen Beinrahmen 
(13); 

einem Zylinder (3) zum Verbinden des Oberschen- 
kelrahmens(12)unddesBeinrahmens(13);' ; 
einer Vornchtung (15) zum Einstellen des Offnens 
eines Ventiis des Zytindets (3); 
einer Femsteuervorrichtung; (2) mit zumindest ei- 
ner' Dateneingabevorrichtung (7) zum Eingeben 
von Daten betreffehd dem Offnen des Ventiis und 
einer Signaiubertragungseinrichtung(4) zum Ober- 
tragen der Daten; 

eine innerhaib des Strukturkdrpers (1) angeordnp te 
Signalempfangsvorrichtung (5; 10. il) zum Emp- 
fangen der durch die SignalQbertragungsvorrich- 
tung (4) der Femsteuervorrichturig (2) Qbertrage- 
neri Daten; und 

einer innerhaib deis Strukturkdrpers (t) sUigeonJne- 
ten Beinsteuereinheit (6) zum Einstellen des Off- 
hens des Ventiis des Zylinders (3) gemaB den diirch 
die Signalempfangsvorrichtung (5; 10, 11) empfan- 
genen D&ten, so daB der Beinrahmen (13) relativ 
zum Olaerschehkelrahmen (12) richtig gemaB einer 
festgelegten Geschwindigkeit schwingt 

2. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspriich 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB Funksignale, die die Daten re- 
prasentieren, von der SignaiObertragungsvprrich- 
tung (4) iibertragen werden und die Funksignale 
mittels der Signalempfangsvorrichtung (5; 11) etnp^ 
fangen werden. 

3. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Daten reprSsentierende 
Infrarotsignale durch die SignalObertragungsvor- 
richtung (4) iibertragen werden lind die Infrarotsi- 
gnale mittels der Signale mpfangsvprrichtung (5; 

' 10) empfangen werden. 

4. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 3. dadurdi 
gekennzeichnet, daB der Strukturkorper (t) mit ei- 
ner weichen Bedeckung (17) bedeckt ist,;Wobei die 
Dicke ernes Teils der weichen Bedeckung (17), die 
der Verbindung zwischen dem Oberschenkelrah- 
men (12) und dem Beinrahmen (13) entspricht, rela- 
tiv zur Dicke anderer Telle der weichen Bedeckung 
(17) verringert ist, und die Signalempfangsvorrich- 
tung (5; 10) an einer Position nahe der Verbindung 
angeordnetist 

5. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch I, dadurch 
gekennzeichnet, daB die SignalQbertragungsvor- 
richtung (4) einen InfrarotQbertrager und einen 
Funkiibertrager umfaBt, die Signalempfangsvor- 
richtung (5; 10, 11) einen Infrarotempfanger (10) 
und einen Funkempfanger (II) umfaSt, der Funk- 
empfanger (11) mittels der Infrarotsignale cin- und 
ausgeschaltet wird und die die Daten reprasentie- 
renden Funksignale durch den Fimkiibertrager 
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iibertragen und mittels des Funkempfangers (11) : - ■ ■ . 

empfangen werden; Hierzu 3 Seite(n) Zeichnungen 

6. Adaptiv ab^pielende Schwung-Phasen-gesteuer- '■ — [ — r r 

te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch 

gekennzetchnet, daS die Signalubertragungsyor^ 5 
■ richtung (4) die Signale ubertrSgt, die alje durch die 
Dateneingabevomchtung (7) in einer Stapeiverar- 
beiiungs-Betriebsart eingegebenen Daten repra: 
sentieren. 

7. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- !o 

. te Ober-Kjiie-Prothese nach Anspruch 1, dadurch " . 

gekennzeichnet, daB die Signalempfangsvorrich- 
tung (S; 10, 11) und die Beinsteuereinheit (6) im 
Beinrahmen(t3)ai3geordnetsind. > 

8. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteuer- 15 , ' 
te Ober-Knie-Prothese mit: 

einem StrukturkSrper (1) tnit einem Oberschenkei- 
rahrnen(12)undeinemschwenkbar.mitdeniOberT . '. ■ ' 

schenkelrahmen (12) verbundenen Beinralimen 

(13); ■ 20 ■ . : ■ \ ■ . ' ■ 

einer Zylindereinheit (3) zum Verbinden des Ober- 
schenkelrahmens (12) und des Beinrahiriens (13); 
und 

eineni Betatiguhgselement (15) zum Einstelleh des ■ 
OffnensdesVentilsder Zylindereinheit (3) zum Re- 25 > 
guiieren der Gleitgeschwindigkeit .eine;s Kolbens 

der Zylindereinheit mittels, Einstellen des. Widec-,.' . .. . .. u_ . : „ ^ 

stands gegen den FluB einfcr niissigkeit durch das 
Ventil, so daB der Beinrahmen (13) richtig relativ 

zumOb,«!rschenkeiralinien(12)gemaBeinerfestge- 30 • , ■ 
legten Betriebsgeschwindigkeit schwingt; ' 

gekennzeichnet durch - . ' ■. . ' ■ j , 

■ cine Femsteuervorrichtung (2) npiitzumindest einer - '. 

Eingabevorrichtung(7) zum Eingeben von das Off- 
> nen des Ventils betreffendeii Daten und einer Si- 35 \ 

gnalflbertragungsvorriphtung (4) zuni Obertrageh • 
, von die Daten reprMsentierenden Sighalen; 
: eineinnerhalbdesStrukturk6rpers(l)angeordnete 

Signalenipfangsvorrichtung (5; 10, It) zum EmpL- 

fangen der durch die Signalubcrtragungsvprrich- 4o'' 

tung (5) der Fernsteuervorrichtung (2) flbertrage- 

nen Signale; und 

eineinnerhalbdesStrukturk6rpers(l)ahge6rdnele: , 

Steuervorrichtung' (6) zum Steuem des Betati- ' '. 

gungselemehis (13) gemafi Daten, die durch die 45 
durch die Signalenipfangsvorrichtung (5; 10. 11) ' 
empfangenen Signale reprasentiert.werden. ,- . 

9. Adaptiv abspielende Schwung-Phascin-gesteuer- 
te Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 8, dadurch, 

gekennzeichnet, daB die Signaiabertragungsvor- so , ' 

. richtung (4) und die Signalenipfangsvorrichtung (5; 

10. 11) Infrarotsighale veiTvenden und die Signal- . ' \ 
empfangsvorrichtung (5; 10, 11) nahe der Verbin- . 
dung dcsr Oberschenkelrahmens (12) und des Bein- 

rahmens (13) angeordnet isL 55 
10. Adaptiv abspielende Schwung-Phasen-gesteu- 
erte Ober-Knie-Prothese nach Anspruch 8, da- 
durch gekennzeichnet, daiS die SignalUbertragungs- ' . . 
vorrichtung (4) einen Infrarotabertrager und einen ' 
FunkQbertrager umfaBt, die .Empfangsvorrichtung 60 
(5; 10, il) einen Infrarotempfanger (10) und einen 
Funkempfanger{ll)umfaBt,der Funkiiberempfan- ' ■ ' 
ger (11) durch die Infrarotsignale ein- und ausge- 
schaltet wird und die SignalQbertragungsvorrich- 
tuhg (4) die Daten reprasentieirenden Funksighale es 

ubertrSgt und die Signalempfangsvorrichtung (5; ' , 
10, 11) die Funksignale empfangt 



ZEICHNUNGEN setTE 1 Nummer: DE4318901 A1 

tntGI.S: ASIF 2/62 

Offeniegungstag: 27. Januar19$4 ; 



FIG. 2 




308 064/456 



ZEICHNUNGEN SEITE 2 



Nummer; 
Int. CJ.S; 

Offenlegungstag: 



DE 43 18901 A1 
A61F 2/62 

27.Janu8r1994 




308 064/455 



ZEJCHNUNGEN SEITE 3 Nummer. pE 43 ,18901 At 

tnt.Ct.S; A81F 2/82 

Offenlegungstae: 27. JanuarlSSA 




CJ3 



308064/455 



